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1 はじめに






























z(k + 1) = z(k) + Tsv(k) (1)
ただし，Ts はサンプリング周期を，はスケールパラメータを










予測区間の長さ (3; 6; 9 steps) を設計パラメータとした MPC
と，既存の制御手法であるフィードフォワード補償付き P制御
(FF+P) とを比較する数値実験を行った。目標軌道と実際の軌
道との誤差を図 1 に示す。このとき，MPC,FF+P とも制御系
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1 steps  11 steps で変化させ数値実験を行い評価した結果を
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